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&ISPOSITIF bE COMMi^MDE INTERNE DE BOITE t>B 
VITESSES MECANIQUE 

. . , / . . . . . . 

La presente inventioh sc rapporte a la commande intfernc 
5 des boTtes de vitesses mecaniques. 

Plus precisement, cette invention concerne un dispositif 
dc commande interne de botte de vitesses mecanique muriie d'un 
premier et d'un second embrayage . d'entree contr6lant 
respectivement la transmission du couple moteur vers un premier 
10 et un second arbre primaire concentriques portant des pigrxons 
fixes, de deux arbres secondaires portant des pignons fous 
. entraTnes par le premier et par le second arbre primaire, et de 
nioyens de crabotage des pignons fous actionnes par un ensemble 
de f ourchettes. 

« 

15 : — . . Elle trouve une application privilegiee dans une botte de 

vitesses a. commande automatisee ou robotisee, c'est a dire doiit 

», 

{'ensemble des actionneurs, de commande- d'embrayage, • d'e 
s^electiori et d'engagement des rapports est place sous le 
contrSle d'un calculateur prenant en charge tout ou partie des 

20 decisions de commande d la place du conducteur. 

Cerfaines boTtes de vitesses de vehicule automobile 
poss^dent deux voies paralleles de flux de couple ayant des 
etages de demultiplication pouvant etre inseres ou separes dudit 
flux de couple, et entre lesquels la transmission du couple peut 

25 etre realise continument. 

On connaTt des exemples de transmissions dites 
"transmissions d deux embrayages", dans lesquelles deux voies 
paralleles de transmission peuvent Stre couplees 
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indepcndamment au moteup par deux embrayages rcspcctifs. Le 
document FR 2 802 600 decpit un example d'une telle boTte de 
vi'tesses. 

Pour assurer la continuity du flux de couple dans ce type 
5 de transmission, il faut que les deux parties de la transmission, 
regroupant pespectivement les ctages de dcmultiplication de 
rang impair et les etages de dcmultiplication de rang pair 
. ' puissent etre commutCes simuitanCment. Si par exemple, I'etage 
• de demultiplication du rapport de premiere est insert dans une 
10 ppemi^re voie de transmission de couple de la premiere 
transmission portielle, dont I'embrayage d'cntree est ferme, et 
si I'etage de dcmultiplication du papport de deuxiCme est insere 
dans une deuxieme voie de transmission, dont i'embrayage 
d'entrie est ouvept, les deux embrayages sont alors actionnCs- 
15 simultanement pour realiser ia commutation du rapport de 
. .- premiere au rapport de deuxifeme, de tenamlre a ce que celui qui 
ctait initialement ouvert soit ferme, et inverscment. 

Toutefois. pour realiser des commutations avec 
transmission continue du couple, il est indispensable de pouvoir 
20 realisep indCpendamment, pour chaquc « voie de transmission », 
I'insertion ou la desinsertion d'un Ctage de demultiplication et 
I'actionnement de I'embrayage. Pour cctte raison, chacune des 
votes de transmission dispose d'un actionneur particulier pour la 
selection et 1' engagement des rapports et d'un autre actionneur, 
25 dedie d I'embrayage. 

L' inconvenient d'une telle disposition est la presence de 
deux actionneurs pour commuter les etages de demultiplication 



dans les deux vofes de la transmission, et de deux autres 
actionneurs pour commuter les embrayages. La. transmission 
correspondante est afnsi lourdement penalisee en raison* de son 
encom.brement important et de ses coQts de fabrication eleves. 

L'invention vise a limiter ces inconvenients en proposant un 
dispositif de commande . de boTte de vftesses dans lequel 
ractionnement de commutation des deux voies de- la transmission 
est realise par le mSme actionneur, I'actfonnement des 
embrayages pouvant etre assure par ailleurs par deux autres 
actionneurs independents. 

Dans ce but, elle propose que la selection et le passage de 
tous les rapports de la boTte soient assures par un s^lecteur 

commun compose- d'un barillet de selection et d'un chariot 4e 

•f ' 

passoge doncentrique-au banllct et dispose a I'Intericur de celui"- 

' Selon un modet de realisation ppcf^re dc I'Jnvention; 
barillet est fixe axialement et mobile en rotation, de mani^re .d 
entraTner le chariot en rotation. 

• - D- 'autres caracteristiques et avantages de la presente 
invention apparoTtront clairement d la lecture de la description 
detaillee qui suit pour laquelle on se reportera aux dessins 
annexes dans lesquels : 

- la figure 1 represente schematiquement ur«e boTte de 
vitesses 10 a double embrayage d'entree .dans Idquelle le 
dispositif de commande de invention trouve une application non 
limitative. 
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- la figure 2 represente Tensemble du dispositif de 
commande interr^e propose en position de selection du rapport de 

• premiere,. . » 

- \a figure 3 repr^sente en perpective le selecteur et les 
.5 crabofs repartis angulairement, 

- la figure 4 montre partiellement les dolgts, les zones 
♦peripheriques du selecteur et les crabots des fourchettes en 
representation aplanie, 

- la figure 5 represente I'ensemble du dispositif de 
10 commande interne propose en position de selection des rapports 

de deuxieme et de sixieme, 
..1. . T • la figure 6 represente Tensemble du dispositif de 
^^ommande interne propose en position de selection des rapports 
r de troisi&me et de-cin^quieme, . ' 

15 ^v- - la figure 7 . represente I'ensemble du dispositif de. 
bbmmande interne propose en position de selection du rapport de 
quatri^me, et • 

- la figure 8 represente Tensemble du dispositif de 
commande interne propose en position de selection du rapport de 

20 marche arriere. 

Sur la figure 1, on a represente une structure schematique 
de boTte de vif esses 10 a double embrayage d' entree de type 
connu, pouvant 6tre commandee conformement a Tinventidn. 

De maniere conventionnelle, la botte de vitesses 10 
25 comporte un premier arbre primaire piein 20 qui est monte 
coaxialement a un second arbre primaire creux 30. Ces deux 
arhres sont montes a rotation dans un carter (non represente) 
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et entratncs par un moteur respectivement par rintcrmediairc 
. d'un premier embrayage 40 et d'un second embrayage 41, qui* sont 
par exemple, mais pas obligatoirement des ejubrayages 
monodisque sees. 

5 La botte de vitesses 10 comporte aussi un premier arbre 

secondaire 50 et un deuxi^me arbre secondaire 60, egalement 
• montes a- rotation dans le carter. Ces arbres secondaires sont 
. agences, aux extremites des branches d'un « V ». compris dans ie 
. plan transversal aux axes des arbres 20, 30, 50 et 60, et dont le 
10 sommet est confondu avec I'axe des arbres primaires 20 et 30. 

Des engrenages sont agences entre les arbres primaires 
20 et^ 30 . et les arbres secondaires 50 et-60/ de mani^re a., 
trahsme+tre le couple du vehicufe d une couronne d'un 
differentiel d'un pont (nbn representes) entratnarit les roues^ 
15 . d'un vehicule. A cet effet, le premier arbre' secoiidaire 50 et le " 
second arbre secondarre 60 comportent respectivement . unr 
premier pignon d'attaque 51 et un second .pignon- d'attaque 61 qui 
engrenent tous les deux ayec la couronne du differentiel (non 
. representee).; • 
20 Les er\gre,r\ages sont constitues de pignons fixes portes 

par les premier et second arbres primaires 20 et 30, et qui 
engr&nent avec des pignons fous portes par les premier et 
. second arbres secondaires 50 et 60. Les pignons fous pcuvent 
selectivement etre lies en rotation au premier et au second 
25 arbre secondaires 50 et 60 par des moyens de crabotage 
independants pour realtser des engrenages- independents 
correspondant selectivement a au moins deux rapports de marche 
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avant et a un rapport de marche arriere. Les deux embrayagcs 
40 du premier arbre primaire 20, ct 41 du deuxfeme arbre 
primaire 30 peiivent par ailleurs etre actionnes alternatlvcment; 
en passant par un etat ou ils transjm.ettent tous !es deux !e 

5 couple par glissement de Tun d'eux, pour permettre au moins un 
changement de rapport sans discontinuite de couple transn^is aux 
roues. • - • . • 

Le pren^ier arbre primaire 20 porte trois pignbns fixes, 
de gauche a droite, 21, 22 et 23, le premier d'entre eux engrene 

10 avec un unique pighori fou 81, porte par le premier arbre 
secondaire 50, pour constituer le rapport de troisieme, le second 
d'entre eux engr&ne egaiement avec un seul pighon fou* 82 porte 
par le second arbre secondaire 60 pour constituer le rapport de 
premiere. Enf in, le troisieme d'entre eux engrene avec un 5eul 

15 pignon fou- 83 porte par le premier arbre secondaire* 50 pour 
constituer le rapport.de cinqui^me. Le second arbre primaire 
creux 30 porte deux pignons fixes, de gauche h droite, 31 et 32. 
Le premier d'entre eux engrene avec deux pignons fous 84 et 85, 
respectivement. portes par le premier arbre secondaire 50 pour 

20 constituer le rapport de sixieme, et par le • second arbre 
secondaire 60 pour constituer le rapport de quatrfeme, le second 
d'entre eux engrene un seul pignon fou 86 porte le premier arbre 
secondaire 50 pour constituer le rapport de deuxieme, Le 
rapport de marche arriere a son propre pignon fou 87, porte par 

25 le second arbre secondaire 60, qui engrene avec le pignon fou 
86a lie au pignon fou 86 de seconde, qui fait office de pignon 
intermediaire de marche arriere. 
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L'cnsemble des six rapports avant ct le rapport de 
miarche arriere sont ainsi obtcnus avec trois pignons fixes 21, 
• 22 et 23 sur Ic prcmier arbre primaire plein:20 pdUr obtenir les 
rapports impairs et dvec deux pignons fixes 31 et 32 sur !e 
5 second arbre primaire creux 30 pour obtenir les rapports pairs. 

. En. outre, tous les pignons fous peuvent etre 
selectivement lies aux arbres secondaires qui les portent par 
des dispositifs de crabotage simple ou double. Les pignons. fous 
- -81, 83/ 84 et 86 peuvent ain$'\ etre lies selectivement a Tarbre 
10 secondaire 50 qui les porte, et les pignons fous 82, 85 et 87 
peuvent etre selectivement lies d Tarbre secondaire 60 qui les 
pdrtev ' . . . ; . . • - 

* Un premier dispositif de crabotage double 100 permet de 

Tier selectivement en rotation a I'arbre s&condaire 50 le pigno^n- 

15 ¥ou 81 pour obtenir le rapport de troisiem^ ou le pignon fou 83 
poGr obtenir le rapport de cinquieme. Un second dispositif . de 
crabotage double 101 permet de lier en rotation d Tarbre 
secondaire 50 les pignons fous 84 et 86 pour obtenir les 
rapports de sixieme et de deuxieme, Un troisieme dispositif de 

20 crabotage simple 102 permet de lier selectivement en rotation a 
I'arbre secondaire 60 le pignon fou 82 pour obtenir le rapport de 
premiere. €nfin, un dispositif de crabotage double 103 permet 
. de lier selectivement en rotation a Tarbre secondaire 60 le 
pignon fou 87 pour obtenir le rapport de quatrieme, ou le pignon 

25 fou 87 pour obtenir le rapport de marche arriere. 
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La figure 2 rcpresente la structure d'ensemble du 
dispositif de commande interne 200 realise conformement i 

^'invention, " 

Cs dispositif comporte un selecteur unique 210 dont I'axe 
5 dc rotation est parallele aux axes des arbres primaires 20, 30 
et des arbres secondaires 50,60, peut tourner par rapport a son 
axe. II est compost d'un barillet de selection cylindrique 211. 
fixe axialement par rapport 6 ce meme axe, portant trois 
secteurs peripheriques 212, 213 et 214 de plus grand dlametre, 
10 et d'un chariot de passage 220, egalement dc forme cylindrique. 
concentrique au barillet 211 et place h I'interieur dc ce dernier, 
entratn^ en rotation par le barillet par rintermcdiaire des doigts 
221 et 222, et pouvant se diplacer axialement. Scion sa position 
• angulairc,..le barillet 211 place ou non les doigts 221 et 222 en 
15 . ,vis d vis de^ crabots des axes de fourchette avec lesquels ils 
coop^rcnt. . - - ' • : : • • 

Le dispositif prevu pour la commande des groupes de 
crabotage comprend une premiere fourchette 230 de commande 
du groupe de crabotage 100 des rapports de troisieme et de 
20 cinqui^mc, port^e par un axe 231 coulissant par rapport a ses 
paliers: dans le carter (non reprcscnte), possedant un pion 
d'entraTnemcnt 232, une deuxicme fourchette 240 de commande 
du groupe de crabotage 101 des rapport de sixicme et de 
deuxicme, portce par un axe 241, possedant un pion 
25 d'entraTnemcnt 242, une troisieme fourchette 250 de commande 
du groupe de crabotage 102 du rapport de premiere, portee par 
un axe 251, possedant un crabot d'entraTnemcnt 252, et une 
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quatrieme foupchette 260 de commande du groupe dc crabotage 
103 des rapports de quatri^me et de marche arriere/ portee par. 
un axe 261, possedant un crabot d'entratnement 262.-. 

Deux basculeurs 290 et 291 pontes par un unique support 
5 292 ,transf ^reint les mouvements axiaux des axes relais 270 et 
280 vers les fourchettes 230 et 240 situees en partfe basse de 
la botte. L'axe 270 porte deux crabots 271 et 272 qui cooperent 
respectivement avec le basculeur 290 et le doigt 222 du chariot 
' 220 d'engagement des rapports, Taxe 280 porte egalement deiix 
10 crabots 281 et 282 qui cooperent respectivement avec le 
basculeur 291 et le dofgt 222. 

te positionnernent des axes de fourchette de commande 
^. a^s embrayages et le passage des branches des fourchettes sont 
' determines, par les pigndns ou les elements tournants les plus 
15 . encowbrants sur chacun des arbres. Les-. axes 231,241. soiit 
places en fonctfon de Tencombrement du pignon de deuxieme 86 
sur l.*arbre secondafre 50 et du pignon fixe 31 de troisi^me et 
de cinquieme sur Tarbre primaire creux 30. Les axes 251, 261 
sont disposes en- f onction de Tencombrement du pignon 82 de 
20 premiere sur. Tarbre. secondaire 60 et en fonction de 
. ' I'encombrement du pignon fixe 31 de troisieme et de cinquieme 
. sur l!arbre primaire creux 30. Enfin, les branches sont agencees 
en fonction de Tencombretnent de Tarbre creux 30. . 

•Sur la f igure 3, representant en perpective le selecteur, on volt 
25 le barillet 211, le chariot 220, deux axes de fourchette 251, 
251, et les crabots 252, 262, 272, 282 d'entraTnement des axes 
de fourchettes entourant te barillet. 
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ta figure 4 montre paptiellement Ics doigts, les zones 
peripheriques du selectcup et les crabots des f ourchettes eh 
. representation d plat dans les differentcs situations dc point 
mort ou neutre, des six rapports avant et de marche arriere. Sur 
5 cette figure, on voit le barillet 211 et ses trois secteurs 
peripheriques 212, 213 et 214, les doigts 221 et. 222 solidaires 
en rotation et translation du chariot (non represente), ainsi que 
les crabots d'actionnement rcspectifs 252, 262, 272, 282,' des 
fourchettes du rapport de premiere, des rapports de quatri^me 
10 et de marche arriere, des rapports de deuxieme et de sixieme, 
et des rapports de troisi^me et de cinquieme. 

Dans cette representation a plat, le barillet 211 n'cffectue - 
• que des deplacements en translation, correspondant a son 
.; .^Replacement r^el . en rotation. On vait qu'il realise le. = 
15 R^sengagement et le verrouillage du rapport de mSme parite que 
.jle ra-pport . selectionne pour un engagement, et autorise le • 
maintien en position engagee d'un rapport de parite diffcrente. 

Le secteur peripherique 212 possede une premiere zone 
212a , a flancs faiblement inclines par rapport a I'axe de 
20 symetrie du secteur 212, une deuxieme zone 212b d flancs plus 
fortement inclines, et une troisieme zone d flancs parall^les 
212c firientes transversalement a I'axe de rotation du barillet. 

Lors de la translation du barillet de sa position deuxieme 
selectionnee d troisifeme selectionnee, le secteur peripherique 
25 212 coop^re avec le crabot 252 d'engagement du rapport de 
premiere. La zone 212a amorce le retour du crabot 252 dc sa 
position rapport engagee, la zone 212b acheve le retour du 
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crabot 252 d sa position neutre ct enfin la zone 212c verrouille 
le crabot dans sa position point mort. r • . . . 

Le secteur piripheriquc central 213 possede d chacunc de 
ses deux extrerhites une premiere zone 213a d f lanes faiblement 

5 inclines par rapport d I'axe de symetrie du secteur 213 suivie 
d'une deuxieme zone 213b d f lanes plus fortement inclines/ et 
^ une zone 213c d f lancs^ parall^les et en partie centrale, Ldrs de 
Id translation du barillet de sa position troisieme selectionn^e d 
quatrieme selectionnee:, les zones 213a et 213b cooperent avec le 

10 crabot 272 de deuxieme sixieme et assurent le desengagement 
du rapport de deuxieme puis son verrouillage au point, mort. Lors 
du. deplacerhent du barillet de sa position cihquierrie selectionn^e 
dlsixieme seiectionnee, les zones 213a et 213b coopereht avec, le 
crabot 262 de quatrieme marche arriere' et realisent \e 

15 -desengagement du rapport de quatrieme puis le .verrouillage au 
|)dint mort des rapports de quatrieme et de marche. arriere. ■;• * 
- Enfin, lors de la translation du barillet de sa position 
premiere selectionn^e d deuxidme selectionnee, dans le cas od' !a 
marche arriere est engdgee, les zones 213a et 213b cooperent 

20 avec le crabot -262 de quatrieme marche arriere et realisent le 
desengagement du rapport de marche arriere puis le verrouiHage 
• au point* mort des rapports de quatrieme et de marche arriere; 

' Comme le secteur 212, le secteur peripherique 214 possede 
une premiere zone 214a d f lanes faiblement inclines par rapport 

25 d son axe de symetrie, une deuxieme zone 214b d flancs plus 
fortement inclines, et une troisieme zone 214c d flancs 
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paralleles dplent^s transversakment a I'axe de rotation du 
bar «• I let 

.. Dans le cas oCl la troisi^me ou la cinquifeme sent engag^es. 
le secteur periphsrique 214 coopere avec le crabot 282 Tors de 
la translation du barillet de sa position deuxieme selectionnee a 
premiere selectionnee. La zone 214a amorce le retour du crabot 
282 de sa position rapport engagee. la zone 214b ach^ve le 
retour du crabot 282 h sa position neutre et enfin la zone 214c 
verrouille au point mort les rapports de troisi^me et de 
cinquieme au point mort. 

Dans le cas oO la deuxi&me ou la sixifemc sont engagees, le 
secteur peripherique 214 coopere avec le crabot 272 lofs de la 
•Ti^dns lotion du barillet de so position premiere" selectionnee 6 
marche orri^re selectionnee. La zone 214a amorce le retour du 
cVabof 272 de sa position rapport engag^e, la zone 214b ach^ve. 
ie retouP du crabot 272 h sa position neutre. Enfin la zone 214c 
verrouille au point mort les rapports de deuxieme, de sixifeme, de- 
troisieme et de cinquieme. 

• De f aeon analogue, dans toutes les situations de passages 
• montants ou descendants cons^cutifs ou avee saut de rapports, 
la condition d' interdiction d'engagement est toujours respect^e. 
En effet, le barillet rempli son role de disengagement et de 
verrouillage au point mort des rapports de meme parite, 

Selon une variante non illustree par les figures, les 
secteurs peripheriques 212. 213, 214 peuvent ne presenter que 
deux zones angulaires distinctes Les secteurs peripheriqufes au 
barillet de selection, a savoir une premiere zone angulaire d 
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f lanes non paralleles a \nc\ina\son evolutive par rapport d Taxe 
de rotation du barillet qui cooperent avec des crabots pour, 
amorcer* et achever le deplacement axial/ de: ceux-ci d'une 
position de rapport engage vers une position neutre dite de point 
5 mort, et une. zone angulaire a flancs paralleies qui cooperent 
avec ks crabots pour yerrouiller en position point mart, les* axes 
des fourchettes d' engagement des rapports.. • ' ' 

Eri se reportant a la figure 4, on voit que la distance entre 
ies deux faces de chaque crabot 252, 262, 272, ,282 est 
10 nettement superieure d I'epaisseur des doigts 221, 222. &race a 
cette disposition, chaque. doigt peut etre en position neutre ou 
.de rapport , engage, aussi bien lorsque le crabot dii il .eS/t 
Vntrbduit est eff ectivement en position de rapport engage que 
lorsque ce crabot n'engage aucun rapport. - : 

IS^'i^ya u.Les doigts 221/ 222, peuvent ainsi revemr en * pt>sitbn 
: fteutre- sans ; desengager de rapport. Lors d'un deplacement de 
'.selection transversal aux crabots, ils peuvenf s'engager • danS 
Tun quelconque des crabots avec lesquels ils doivent cooperer 
/ quelque soit la position du crabot, neutre ou ra|Dport engage. .* 
20 Sur f igure-4, on .voit par exemple que le doigt 222 est en 

position neutre dahs le crabot 272 de sixieme-deuxi&me en 
position rapport de sixieme engage, et qu*il a la possibilite de se 
deplacer, puisqu'en cinquieme il est en position neutre dans le 
. crabot de 282.de troisi^me cinquieme lui meme en position de 
25 cinquieme engagee. 

• Les- figures 5 d 8 representent Tensemble du dispositif de 
commande interne propose dans les differentes positions de 
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sekction, Ainsi, la figure 5 represente Tensemble du di'spositif 
de commande interne propose en position de selection des 
rapports de deuKieme et de sixieme. La figure 6 represente 
Tensembie du dispositif de commande interne propose en position 

5 de selection des rapports de troisieme et de cinquieme. La 
figure 7 represente Tensemble du dispositif de commande 
interne propose en position de selection du rapport de 
quatrieme. La figure 8 represente Tensemble dii dispositif de 
commande interne propose en position de selection du rapport de 

10 marche arrifere* 

Conformement a Tinvention, ces figures montrent que les 
selections de lignes sont obtenues par des rotations- du barillet 
d'angle de valeur constante et que la selection de deux rapports 
consecutifs est toujours realisee pour cet angle de rotation. 

15 . : . En comparant les figures 2 et 5/ on voit que par une 
premiere rotation angulaire dans le sens des aiguilles d*une 
montre, le doigt 221 initialement en position neutre et face du 
- crabot de premiere 252 (figure 2) en position vitesse engagee 
atteint la zone inter-crabots de premiere et de quatrieme. 

20 Simultanement, le secteur peripherique central 213 du barillet 
211 desengage eventuellement le rapport de marche arriere par 
Taction, des flancs inclines 213a et 213b sur le crabot de 
fourchette de quatrieme marche arriere 262. Les flancs 
paralleles 213c verrouillent ie crabot, et le doigt 222 quitte la 

25 zone inter-crabots de quatrieme et de deuxieme et s'oriente 
face au crabot de deuxieme 282. Par un deplacement axial, il 
entraTne ensuite le crabot, engage le rapport de deuxieme et 
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revient en position rieutre. Les rapports de premiere et de 
deuxi&me sent tous les deux engages, et ractionnement 
. simultana des »d^ux embrayages permet d'obtenrr^uh passage dti-^ 
rapport de premiere du rapport de deuxieme sous couple. 
5 En se reportant aux figures 5 et 6, on volt que par une 

deuxieme rotation angulaire, de meme valeur et dans le m^me 
sens, le doigt 221 reste dans la zone inter-crabots de premiere 

• et de quatrieme. Simultanement, le premier secteur peripherique 

212 du barillet 211 desengage le rapport de premiere par I-' action 
10 des f lanes IncUrxes 212a et 212b sur le crabot de fourchette de 

premiere 252. Les flancs parall^Ies 212c verrouillent le crabot. 
Le doigt 22Z quitte le crabot de deuxieme 282, s'orienfe face ay 
crabot. .de t-roisi^me 2-72, engage le rapport de troilsieme, e^" 
revient. en position neutre. Les rapports de deuxreme et ^de 
15. ^t^oisieme-:sont' tous les deux engages. L'actionneTnent simul+ane 
des deux embrayages permet done d'obtenir un'* passage: sou^- 

• couple de deuxieme en trdisieme. • . - . 

En comparant les figures 6 ct 7, on voit que par une* 
troisieme rotation angulaire de meme valeur et dans le meme 
20 sens, le doigt 221 quitte la zone inter-crabots de premiere et de* 
quatri&me pour s'orienter face au crabot 262 de quatrieme*- 
marche arri^re. Simultanement, le secteur peripherique central 

213 du barillet 211 desengage le rapport de deuxieme par 
Inaction des flancs incUnds 213a et 213b sur le crabot de 

25 fourchette 282 de deuxieme et sixieme. Les flancs paralleles 
213c verrouillent le crabot, le doigt 222 quitte le crabot 272 de 
troisieme cinquieme et s'oriente dans une position angulaire 
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inactivc. Le. doigt 221 engage le pappopt de quatpieme et revient 
en position neutpe. Les pappopts de tpoisifeme et de quatpieme 
sont tous • les ' deux engages et les seuls engages/ et 
ractionnement simultane des deux embrayages permet ainsi 
5 d'obtenip un passage sous couple de troisieme en quatpiemev 

De la position de la figure 7, si Ton ef fectue une premiere 
potation angulaire; de mSme valeur et dans le sens inverse deS 
aiguilles d'une montre, on engage la cinquieme, et par une 
deuxieme rotation angulaire de meme valeur dans le sens inverse. 
10 des aiguilles d'une montpe on passe en sixieme. 

Enf in, en comparant les figupes 2 et 8, on voif que pap une 
potation angulaire de mSme valeup dans le sens invepse des 
aiguilles d'une montPe, le doigt 221 initialement en position 

. neutpe et face au cpabot 252 de ppemiepe en position neutpe ou 

f * • . 

15 engagee,. s'opiente • dans une zone angulaire . inactive. 

•. 

Simultanement, le secteur peripherique central 214'. du barillet 
211 desengage eventuellement le rapport de deuxieme par 
Taction des f lanes inclines 214a et 214b sur le crabot de 
fourchette 282 de deuxieme et sixieme. Les flancs paralleles 

20 214, verrouillent les crabots 272 et 282, le doigt 222 quitte la 
zone inter-crabots de deuxieme et de marche avriere- et 
s'oriente face au crabot 262 de marche arrier^'. Par un 
deplacement axial, ii.entratne le crabot, engage le rapport de 
marche arriere et revient en position neutre. Dans un premier 

25 COS, seul le rapport de marche arriere est engage. Dans un 
deuxieme cas, les rapports de marche arriere et de premiere 
sont tous les deux engages, et Tactionnement simultane des deux 
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. cmbpayages nous permet d'obtenir un passage alterne.dynamique 
de la marche arriepe a la premiere et inversement, 

Space a I'lnvention, Tengagement des rapports peut etre 
obtenu de la maniers suivante. 

5 Pap une ppemiere rotation angulaire dans le sens des 

aiguilles d'une montre., le premier doigt 221/ initidlement. eh 
position, neutre et face au crabot de premiere 252 en position 
Vitesse engagee,. atteint la zone inter-crabots de premiere et de 
quatri^me pendant que simultanement, le deuxieme doigt 222 

10 quitte la zone inter-crabots de quatri^me et de deuxieme 
s'oriente face au crabot de deuxieme 272, Par un deplacement 
axial, il entratne ce crabot, engage le rapport de deuxi&me ^iet 
revient en position neutre, Les rapports de premiere et - de 
deuxieme -sont " tous !es deux engages, et ractronnement 

15 Simultane des deux embrayages permet d'obtenir un passage 
sou's couple de premiere en deuxieme. * - - - . . * -^r 

Par une deuxieme rotation angulaire dans le meme sens', le. 
premiep doigt 221 reste dans la zone intep-cpabots de premiere 
et de quatpieme, Simultanement, - le ppemiep secteur 212 

20 p^ripherique du barillet, par Paction des flancs xncWnes sur le 
crabot 252 de fourchette de premiere, desengage le rapport de 
premiere et le deuxieme doigt 222 quitte le crabot de deuxieme 
272 s'oriente face au crabot de troisieme 282, engage le 
•rapport de troisieme et revient en position neutre. Les rapports 

25 de deuxieme et de troisieme sont tous les deux engages, et 
Tactionnement simultane des deux embrayages permet d'obtenir 
un passage sous couple de deuxieme en troisieme. 
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Par une troisietne rotation angulairc dans le meme sens, le 
premier doigt 221 quitte la zone inter-crabots de premiere et de' 
quatrieme pour s'orlenter face au crabot de quatrieme marche: 
arriere 262. Simultanement, le secteur peripherique central 213 

5 du barillet desengage le rapport de deuxieme par Taction des 
f lanes inclines sur le crabot de fourchette de deuxieme et 
sixieme 272. Le deuxieme doigt quitte le crabot de troisieme 
cinquieme, et s'oriente dans une position angulaire inactive. Le 
premier doigt 221 engage le rapport de quatrieme et revient en 

10 position neutre, Les rapports de troisieme et de quatrieme sont 
tous les deux engages et les seuls engages, et I'actionnement 
simultane des deux embrayages permet d'obtenir un pass^age 
sous couple de troisieme en quatrieme. 

De cette- position, le deuxieme doigt 222 revient de -sd 

15 jSosition angulaire inactive face au crabot des rapports de 
troisieme cinqui^me 282 en effectuant une premiere rptdtion 
angulaire dans le sens oppose des aiguilles d'une montre. Le 
premier doigt 221 s*oriente dans la zone iriter-crabots de 
premiere et de quatrieme. Le deplacement axial du deuxieme 

20 doigt 222 desengage le rapport de troisieme et engage le 
rapport de cinquieme. Les rapports de quatrieme et de cinquieme 
sont tous les deux engages et les seuls engages, et 
Tactionnement simultane des deux embrayages permet ainsi 
d'obtenir un passage sous couple de quatrieme en cinquieme. 

25 Par une deuxieme rotation angulaire dans le sens oppose 

des aiguilles d'une montre, le deuxieme doigt 222 quitte sa 
position angulaire face au crabot des rapports de troisieme 
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cinquieme 282 pour se mettre angulaircment face au crabot de 
sixieme dcuxlemc 272, Simultancmcnt Ic secteur periphcriquc 
central 213 du barMlet> desengage le rapport de qudtri^me' ,*:;par 
Taction des flancs inclines sur !e crabot de fourchette de 

5. quatrfeme morche arriere, et le premier doigt est toujours 
oriente ddns la zone inter-crabots de premiere et de quatrieme. 
Le deplacertient axial du deuxi^me dolgt 222 engage le rapport 
de sixikme. Les rapports de cinquieme et de si'xi'^me sont tous 
les deux engages et les seuls engages. L'actionnement simultane 

10 des deux embrayages permet ainsi d'obtenir un passage sous 
couple de cinquieme en sixieme. 
. . » Enfin, par une rotation anguiaire, dans le sens inverse de^B 
aiguilles d'une montre,. le. premier doigt 221, initialement -en: 
pQSition neutre et face au crabot de premiere 252 en position 

15 neutre ou engagee, s/ oriente dans une zone anguiaire inactive. 

: . • Simultanement, le deuxieme doigt 222 q'uitte la zane fnter.- 
crabots de deuxieme. et de marche arriere et s'oriente face au 
crabot de marche arriere, puis, par un deplacement axial, 
entraTne ce crabot, engage le rapport de marche arriere et 

20 .revient en position neutre. Le secteur peripherique 214 du 
. barillet 211 verrouille les crabots 272, 282 des fourchettes de 
seconde sixieme. et troisi^me cinquieme, Dans un premier cas, 
seul le rapport de marche arriere est engage, dans un deuxieme 
COS. les rapports de marche arriere et de premiere sont tous les 

25 deux engages. L'actionnement simultane des deux embrayages 
permet ainsi d'obtenir un passage alterne dynamique de la- 
marche arriere d la premiere et inversement.. 
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De fagon analogue, I'lnvcntion pepmet d'effectucp 
r ensemble des passages descendants du rapport de sixi&me au 
rappopt de premiepe, ainsi que des sauts de.papports soas couple 
ou avec ruptur^ de couple. 
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r REVENblC^TIQMS 

. . -1. bispositif . de commande interna de boTtc'de vitesses 
mecanique munie d'un premier et d'un second embrayage d'entree 
5 (40, 41) controlant respectivement la transmission du couple 
moteur vers un premier et un second arbre primaire 
concentriques (20, 30) portant des pignons fixes (21, 22, 23, 31, 
32), de deux arbres secondaires (50, 60) portant des pignons 
fous entratnes respectivement par le premier et par (e second 

10 arbre primaire et de moyens de crabotage (100, 101, 102 103) 
des pignons fous actionnes par un ensemble de fourchettes (230, 
240, 250, 260), caracterise en ce que la selection et le passage 
de tous les rapports de la boTte sont asisures par un selecteur 
commun (210) compose d*un barillet de selection (211) et d'un 

15 chariot de passage. (220) concentrique au bariliet et dispose a 
* I'fnterieur de celui-ci-, 

2. Dispositif de commande selon la revendication 1, 
caracterise en ce que le barillet (211) est fixe axialement et 
mobile en rotation. 

20 3. t>ispositif de commande selon la revendication 1 ou 2, 

caracterise en ce que barillet (211) entroTne le chariot (220) en 
rotation . 

4. Dispositif de commande selon la revendication 1, 2 ou 3, 
caracterise en ce que le chariot presente des doigts (221, 222) 
25 deplacant les axes (231, 241, 251, 261) des fourchettes (230, 
240, 250, 260) pour engager les rapports. 
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5. bispositif de commande selon I'une des pevendications 
pp^c^dentes, capactepise en ce que le bapillet pr^sente au moins 

• . tpois secteups pepiphepiques (212, 213, 214) de plus gpand 
diametpe coopepant avec des crabots (252, 262, 272, 282) 
5 d'entpatnement des axes de foupchettes (231, 241, 251, 261). 

6. bispositif de commande selon la pevendication 5, 
capactepise en ce que les secteups pepiphepiques (212, 213, 214) 

. du barillet (211) ppesentent tpois zones d'inclinalson angulaipe 
. differentes (212a, 213a, 214a ; 212b, 213b, 214b ; 212c, 212b, 
10 212c) pap pappopt a I'axe de potation du bapillet (211), coopepant 
avec les cpabots (252, 262, 272, 282) pcspectivement poup 
pmopcep un dcplacement axial de ceux-ci d'une position de 
pappopt engage vers une position neutpe, poup achevep ce 
• deplacement, et poup veppouillep en position neutpe les axes de 
15 • foupchmes (231, 241, 251, 261. . - . 

7. bispositif de commande intepne selon la pevendication 5 
capactepise en ce que les secteups pepiphepiques (212 ,213, 214) 
du bapillet de selection (211), ont a leurs extpemites une 
ppemiepe zone angulaipe d flancs non popollcles d pente evolutive 

20 qui coop^pent avec les cpabots de foupchette (252, 262, 272, 
282) poup amopcep et achevep un ddplacemfeht axial de ceux-ci 
d'une position de pappopt engage veps une position neutpe dite 
. de point mopt et une zone angulaipe (212c , 213c et 214c) a 
flancs papalleles qui coopfepent avec les cpabots poup veppouillep 

25 en position les axes des foupchettes d'engagement des pappopts. 

8. bispositif de commande selon la pevendication 6 ou 7, 
capactepise en ce que les zones de veppouiliage (212c, 213c, 
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214c) des sectcurs peripheriques (212, 213, 214) sont orientecs 
. transvcrsalement a Taxc de rotation du barillet (211). 

• 9. Dispdsitif de commande selon la pevcndication 8, 
carccferlse en ce qu'i! eomporte un sccteur periphericiue central 
5- (213) cooperont avec deux crabots. 

10. Dispositif de commande selon la revendfcatfon 9, 
cdracterise en ce que le secteur peripherique central (213) 
poss^de des zones d flancs inclines ii ses deux extremiteS; aiors 
que les autres secteurs n*ont des zones a flancs inclines qu'a leur 
10 extremfte f aisant face au secteur central. 

/ 11. Dispositif de commande selon Tune quelconque des 
revendfcatfons precedentes, caracterise en ce que Tengagement 
et le desengagements de tous les rapports s'effectue par simple 
ro.tati.an du rotation du'barillet (211). r 
15 ' i2. Dispositif de commande selon Tune quekonque des 

revendications precedentes, caracterise en* ce que le barillet 
(211). auforise {'engagement simultane de deux rapports de 
parite diff erente. 

13, Dispositif de commande selon Tune quelconque des 
20 revendications precedentes, caracterise en ce que le barillet 
. (211) desengage le rapport de meme parite que celui en cours de 
' selection. 




figure : 2 
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Figure : 8 
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